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1 産業用 ロ ボ ッ トに つ い て
よく知 られて い るように ｢ ロ ボ ッ ト｣ と い
う言葉 は1920年チ ェ コ ス ロ バ キアの カ レ ル ･
チ ャ ペ ッ クの戯曲 ｢R ･ U ･ R -ロ ッ サム 万
能ロ ボ ッ ト会社｣ に登場した の が初め て であ
る｡ ｢産業用 ロ ボ ッ ト｣と い う呼名は1960年ア
メ リカの 業界誌 ｢A m eric a nM etal Material｣
が使 っ た の が最初 と い われて い る ｡
それか ら60年代前半に ア メ リカ では数 々 の開
発製造 が行 われ67年に 日本に輸 入され た ロ ボ
ッ トが与えたイ ン パ クトが元 に な っ て 日本の
ロ ボ ッ ト開発は本格化 した の である ｡ 一 般に
1980年を ｢ ロ ボ ッ ト元年｣ と呼ん で い る が,
市場が確立 した と い う意味 で1985年が 日本 の
｢産業用 ロ ボ ッ ト普及元年｣ であろう｡
今日 の ような産業用 ロ ボ ッ トの普及 の前提
に は コ ン ピ ュ ー タ と制御工学の 充分 な発展が
必要 であ っ た ｡ 日本で I Cの 生産が始 ま っ た
の は1960年代後半 であり, 産業 と して 成熟し
た の は70年代 の中頃で ある｡ 日本の I C は民
需中心に発達し, ア メ リ カの ように宇宙産業
や軍事産業 の需要があ っ て コ ス トが高くて も
かまわ な い 等の 条件 はなく, ひ たすら量産 に
よ る コ ス トダウ ン をは か るよりなか っ た の で
産業工芸学科
ある｡ しか しこれが後 の産業用 ロ ボ ッ トの普
及 の遠 因とな っ た の である ｡
それか ら日本 の産業用 ロ ボ ッ トの 開発研究
は ちょう ど高度経済成長末期 , そしてオイ ル ･
シ ョ ッ クの 時期 を通して行われた わけで最も
困難 な時代の産物だ と い えよう｡
今後産業用 ロ ボ ッ トは建設業 の広 い 分野に
わた っ て の使用 が考 えられて い るが, 他に も
林業 ･ 農業等の 可能性, それか らサ ー ビ ス 業
へ の 利用も考えられて い る ｡ それとは別に福
祉 関係- の 利用も考えられ るが , こ れは産業
用 ロ ボ ッ トとは呼 べ な い の で こ の 辺りか ら産
業用で な い 生活用 ロ ボ ッ トが実用化段階に 入
る の で は ない だ ろうか ｡
2 V O R G-35に つ い て
VORG-35 は従来の ライン 対応ばかりではな
く, 新た にセ ル対応可能の 重量可搬型 の 多目
的 ロ ボ ッ トと して企画された ｡ 人間1人と同
程度 の 専有面積 で 設置出来 る ｡ ボ ディ は ア ル
ミ ダイキャ ス ト製 の構造物 と樹脂製の か ヾ -
で組立 て られて い る｡ モ ー タ ー は全体 で6個
使用されて い る ｡
デザイ ン の 最初 に はまずデザイナ ー 側か ら
数点 の全く 自由に描か れ たイ メ ー ジ ス ケ ッ チ
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が提示され, 機械設計者側に よる選択, 続 い
て両者の デ ッ ス カ ッ シ ョ ン に よ っ て基本デザ
イ ン が決定された ｡ それか ら機械設計が進め
られ, 一 方で デザイナ
ー は部分 モ デ ルを種 々
操返 し製作した ｡ その 間何 回か双方か ら注文
が 出され各々 が その解決に 当た っ た ｡
最終的には デザイナ ー 側 で 1/5 モ デ ルを
製作し, 機械設計者とデザイ ン の確認を行 っ
た ｡
デザイ ン 上最も苦心 した の は マ ニ ピ ュ レ ー
タ ー 頭部 で, 4台の モ ー タ ー が入 っ て い るた
め に寸法上 の制約が多く, デザイ ン と機械設
計の ぎりぎりの 妥協点が こ の 形状 である ｡
色彩は写真 の もの は会社側 の 展示会用基準
色として既定の色であり, 実際の 製品は ユ ー
ザ ー 側 の 指定色に なる場合が 多い ｡
なお , 図1 に は設計図を, 図2 に はV O R G
-35の 静止写真を, 図3及び 4 に は作業中の 写
真を, 図5 に はデザイ ン の 最終モ デ ル を, 表
1 に はVOR G-35の基本仕様を示 した ｡
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図 3 作業中 の V ORG-35
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図4 電子機器 シ ャ ー シ ー 組 み 立て中の V OR G-35
図 5 デザイ ン ワ ー ク最終モ デ ル (縮尺 1 : 5)
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表1 VORG-35基本仕様
株式会社 不=滋 N A C HI R O B O T
VORG - 3 5
救遺年月日 平成元年10月 国際 工作機械見本市出展
デ ザ イ ン 黒 岩 靖 司 + 脇 坂 哲 雄
設 計 製 造 棟式会社 不 二越
一
項 目 仕 様
l
構 造 関 節 型
自 由 度 6





腕 堤 回 ± 1 50
○
腕 前 後 + 10 5
○ ⊥ 9 0
○
腕 上 下 + 80
○






手 首 ね じ り 1 L j= 2 70
o
手首ね じり 2(腕回転) ± 1 90○






腕 旋 回 1 2 0○/se c
腕 静 琴 1 10○/s e c
腕 上 下 1 06 ○/s e c
辛
普 .
手首 ね じ り 1 2 4 0○/sec
手首ねじり 2(腕回転) 2 00○/s e c
手 首 曲 げ 2 0 0○/s e c




手首 ね じ り 1 6. OKgm
手首ね じり 2(腕回転) 1 4. OKgm
手 首 曲 げ l l. O Kgm
位置 繰 り 返 し精度 ± 0. 2 m m
周 囲 温 度 0℃ - 4 5℃
設 置 条 件 床置 . 天吊
本 体 重 量 5 5 0 Kgf
動 作 範 囲 指 数 8. 5
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